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 要  旨 
近年、人間と同じ生活空間で活動することを想定した人間共存型ロボットが数多く開発されて
いる。ロボットが移動する際の障害物への対応については、回避だけでなく障害物に働きかける
ことが考えられる。本研究では、単に働きかけを行うのではなく、周囲環境への配慮を行う移動
ロボットシステムを提案する。  
 本研究はシミュレーションの形式で行った。ロボットは予め設定された環境内でユーザからタ
スクの指示を受け、目的地まで移動する途中で本や人間などの可動障害物に対処する。また移動
の過程で新たな経路候補が複数発生した場合、周囲環境への配慮を加えたシステムを用いて経路
を決定する。 
 ロボットが周囲環境へ働きかける際に配慮するべき要素として、「部屋の環境を変えてしまう度
合い」、「働きかけを受ける人間の迷惑」、「タスクの効率」の 3 つを設定した。各要素に注意を払
うべき度合いを配慮パラメータと定義する。ユーザはタスクを与える際、それがどの程度急ぐ必
要があるかを示す要素として緊急度を設定する。本研究では緊急度が高い(H)、中間(M)、低い(L)
の 3 つを設定した。配慮パラメータはこの緊急度ごとにアンケートによって定めた値に固定した。
また、移動する経路を選択するためにロボットは環境から障害物の偏在度を取得する。偏在度と
は経路候補ごとに障害物がどれだけ偏って存在しているかを示す指標である。最後に、配慮パラ
メータと偏在度から、ロボットは経路候補ごとに優先度を算出する。優先度が最大値となる経路
を移動経路として選択する。 
 「(A)提案手法を用いることで、ロボットがユーザの緊急度に合った行動を取ったか」、「(B)行
動を決定する基準は適切か」、「(C)緊急度の変化に合わせた行動の変化は適切か」、という 3 つの
評価項目について、主観評価実験を行った。まず、比較対象として、効率を重視した設定と配慮
を重視した設定でのロボットの動作を被験者に見てもらった。次に緊急度に合わせて配慮パラメ
ータを変化させるという提案手法によるロボットの動作を見てもらい、1（そう思わない）～5 点
（強くそう思う）の 5 段階で評価してもらった。この結果、(A)は緊急度ごとに H:4.0 点、M:4.1
点、L:3.8 点、(B)は緊急度ごとに H:3.8 点、M:3.9 点、L:3.6 点、(c)は全体で 3.6 点という平均値
が得られた。いずれも 3 点(普通)を上回っており、各緊急度においてユーザの主観と合った適切
な行動を取れていることが分かった。 
 
